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	そこで本論文では，ランダムな遅延時間を陽に扱うことを目的として観測システムに対してテイラー展開を施す．これにより，乗算ノイズと呼ばれる状態量依存のノイズを観測ノイズとする双線形な観測システムが導かれる．それぞれのランダムな遅延時間のモデルにおいて，双線形な観測システムを持つ線形確率システムに対して状態推定フィルタを設計し，提案する状態推定フィルタの性能を数値シミュレーションによって評価する．

